Sensori
Sensori ottici (I)

Continueremao con Uanalisi dei diverst sensori
di cui disporra Pathlinder, Analizzeremo i
sensori di fipe ottico, melte importanti per il
funzianamento del robot, dato

che serviranna per rilevare percorsi e ostacoli,
olire che per controllare il movimento

dei piedi ¢ del braccio del robot, | sensor ottic
possiedono una notevale capacita

dirisposta, permettendo di misurare

segnali di ingresso di

lransizione rapida & lrequensze elevale.
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i Fotodioda

| sensor di lipo otlico seno basati sul
funzicnamento dei folodiodi e dei fototransiston
Mellimmagine possiamo vedere

un fotodiodo e il suo simbole elettrice: Guando il
diodo si polarizza direttamente conduce

ed emelte una luce infrarossa che servira per
polarizzare e attivare il fototransistor.

In questo meodoe, attivando o disattivande il
segnale invialo dal

fotediodo selezioneremo quando vogliamo che
il sensore funzioni o resti spento,
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Fototransistor

Il fototransistor & un tipo particolare di
Lransislor che, invece di possedere lre pieding
come il transistor canvenzionali, ha solo

un piedino per lemettitore & Ualtro peril
connettore, Questo perché nan

& necessario introdurre alocun segnale elelirico
alla base del Lransistor per polarizzarlo,

La polarizzazione avviene quando arriva La luce
infrarossa prodotta dal fotodiodo, Quando

il fotadiodo emette luce, e questa arriva alla
base del fototransistor, guest ullimao

enlra in conduzioneg, in caso contrario rimane
ininterdizione.
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Qilre a disparre del loladiodo e del fotatransislor
separali, asistonn sensori che possiedono

i due dispositivi incapsulati in un unica chip.
Mellimmagine si pud vedere un sensore ottico di
tipo a barriera. Questo sensore possiedsa

due pareti, in una di quesle si trova il lotodiodo

e nellaltra il fototransister. In guesto modo
entrambi i componenti si trovano di frante e sara
possibile rilevare qualsiasi ostacolo

che siinterponga fra le pareli del sensore.

Un allro tipo di sensore ottice melte utilizzato ¢
quello mostrato dall'immagine. Sitratta diun
sensore ottico a riflessione, in particolare si tratta
del modelle CNY?0 utilizzato su Pathiinder

per nsolvere diverst compiti. | sensori CNYY0 e
qualsiasi sensore di tipo ottico,

permettona isolamento eletirico fra la periferica
da controllare e il circutte di controlla,

in modo che Ueleltronica di Pathlinder rimanga
protetta da qualsiasi sovratensione

provocata da un funzionamento difettosa

della periferica controblata.
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A differenza del sensore ottico di tipo barriera, il
sensore di riflessione non dispone

del fotediodo e del fototransistor messiuno

di lrante all’alire, ma sono posizionat

in modo che la luce emessa dal fotodiodo rimbalzi
contro una superficie con un determinato

angolo & possa arrivare al fototransistor.

In guesto modo potremmo rilevare la presenza

di un oslacolo quando queslo

& posizionato davanti al sensore,
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Dopo aver vislo il principio di funzionamento
dei sensori di tipo ottico, e le diverse
corfigurazioni del fotodiodo & del [otolransistor,
veediame ora alcune applicazioni tipiche

che si possone realizzare con questl sensori,
Fer prima cosa anatizzeremo b sensare
ottico @ sharramento, La sua applicazicne pid
camune & la rilevazione di un aggetlo

opace fra le sue pareti, come ad esempio una
s smartcard. Questa matodo ha

deivantaggi rispelto all'ulilizzo di un sensore
di tipo meccanico, dato che

4 non presenta sfregamenti ne usura,

Un'altrz applicaziane Lipica del sensore ottico a
sharramento, & il controllo della velooit di
[ Matns rotazions di un motore 0 combinazioneg con un
' ! encoder. Un encoder & un disco graduata
che gira unito all'asse del motore, |l sensore
serve per rilevare i giri del
disca, in modo da ottenere un'infarmazion:
sulla velocila del matore.
Passiamao applicare questo principic alla
microrobatica, montandas un encoder
------------ assnciato a una ruota di Pathtinder; mediante
un sensoere oblice potremma
canoscers ¢ controllare la velocita di
funzicnamenlo del robot.

Eroder |

Un'applicazione tiplca del microrobot

2 il trasporte di aggeth seguendo un parcorsa
predeterminato, compito che

realizeane anche | robot industriali, A questo
soopo, polremmao disegnare un percorse

sul suoln, utilizzando un nastro isalants nero
oppure un materiale scuro, dopeo di

che utilizzare il sensore ottico a rillessione
per ritevare il percorsa,




Sensori
Sensori ottici (Il) -

Sinistra Destra
Sensare A | d

Sensore B e —

Senzorg B Mastro —=+—

| senson ettic a riflessione hanno un fotodicde
che emetle un raggio infrarosso con

una determinata inclinazione, in moda che
rimbalzande su una suparficie

il raggic attivi il fotelransitor. Tutlavia, se la
suparficie su cui rimbalza il raggio

emollo scura, la luce emessa dal fotediods viene
completamente assorbita e non pud arcivare

al fotatransistor. Grazie a questo, polremoe capire
quande il microrabol si trovera sul

percorso [linea neral e quando ne uscird fuori.

- Circuito tipicoe
] +Wee

40106 Segnale
diingresso
al PIC

| sensari otlici richiedono un piccole circuite di
condizinnamento, come quello

mastrato nella figura. I fetodiodao di ingressa
va alimentato e protette medianle una resistenza;
lo stesso compite si deve realizrare per il
fototransister. Al uscita

del lolotransistor avrema perd un segnale
analogico, che varia la sua lensione

di wscita in funzione di quanta luce arriva dal
fotodiodo_ |l nastro microcentroller, invece,

& un chip digitale, che riconosce solo Livelli di
tensions TTL, Per questo, biscgna

maontare una porta trigger che ha il compito

di adattare i livelli.

Mella scheda di controllo, sulla gquale si lrova

il microcontroller, avremo a disposizione guattro
circuiti di condizionamenta o quattro

cennettort per montare | sensori ottici. Sul robot
avrermno diversi sensori otticl distribuity

In tunziene del compite da svelgere polremn
utilizzare | sensari che sarannio

necessari, e configurarli come maglio ci
canverra per la noslra applicazione.
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Vediamo ora la disposizicne dei sensori

ollici presanti in Pathfinder. | primi due sensori
attici a rillessicne, modelle CNYTE,

sono montati sulla parte antericre del rohot

in due fori presenti sul telain. Lobiettivo

di questi sensori & fare in modo che il robot
possa seguire una trajettoria

segnata sul pavimento, guande il rehot

si trova in assetlo di

funzionamento con le ruoke, come un veicolo.

Per fare in modao che il rebol possa seguire una
traieltoria sul pavimento, @ necessario che
disponga di due sensori, dato che se ce ne fosse
una solo, potremma sapere quando

esce dal parcorso, ma non se & uscite da destra
oppure da sinistra, Mediante | due

sensor, in funziena di quale dei due inviera

il segnale che il robaot @ uscite

dalla traiettoria, altivereme | motori per fare

in maodao che giri sing

acorreggere la sua direzicne,

T

Sul robot disponiamo di altri tre sensori

cttici, la cui funzione & controllare il movimento
delle gambe del rabot, nella conligurazione

a sei gambe. Tramite i sensori otlici & rilevato il
passaggio di aleuni meccanismi

associati al movimento delle gambe,

per capire quando arrians

al massimo dello spostarmenla,
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Il primo sensore ottice servira per controllars
iL movimento delle due gambe centrali del robot,
Quesle gambe sone quelle che permettens

al robot di realizzare un movimento basculante
suentrambi i lati, in moda che la allre

garmbe si possano muevere liberamaente o
avanzare. Queslo sensore rileva

il pezzo meccanico mostrato nell'immagine,

& invia dei segnali al microcontroller,

utili per conoscere la posizione delle gambe

in ogni mamenta.

Gli altri due sensori otticl servono per

il movimento delle gambe laterali, che hanne
iL compite di far avanzare il robot,

E necessario sapere quando le gambe arrivana
al laro limite, sia inavanti sia indietra,

per poter elaborare la sequenza adeguata,
carrispondente al movimento

del rabol nelle quattro direzioni. Per questa
ahbiamao a disposizicne | sensori oltic

che inviano un segnale al micracontroller guando
si avvicinano le parli meccaniche,

Fossiamo anche trovare nuove applicazioni per
i sensocriotticn su Pathlinder. Se, ad esempio,
disegniamo una linea nera sul lato interno di una
runta, @ maontiamo un sensore ottico

a riflessione CHY70 davanti ad essa, possiamn
conoscare la velocild di rotarione

della ruota e, quindi, la velocita di avanzamento
del robot, la quale potra essere

regolata tramite programma. In gueste maodo
potrerno far diminuire

la velocita del robal nelle curve, & farlo
accelerare nal reltibine,
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Terminata it mentaggio dells scheda

di alimentazione, passiamao

ad analizzarne le funzioni e la sua importanza
allinternc della struttura di Pathfinder.

Questa scheda avra due compiti: sorgente di
alimentazione e interfaceia tra il robot e le
connessioni esterne con il PC e le schede Smart
Card. Per prima cosa analizziamo
lalimentatore, 2 il mode di alimentare il robot.

Pathfinder & slato preparato per essers
alimentato con corrente continua tramite il
portabatterie del telaio del robet o

tramite un alimentatore esterno. Mel caso
dell'utilizzo di un alimentatore esterna,

come quelle mostrato nellimmagine, bisogna
disporre di una uscita di corrente

continua, nen alternata, il cui valore ideale & 4 V.
Lalimenlatore verra collegato tramite

il connettore 1. La tensione che si fornisce
rmediante lalimentatore esternn

e applicata direttamente ai moteori. Tuttavia per
lalimentazione dell'elettronica, si

utilizza un regolatore di tensione 7805 sulla
scheda di controtio, che sfrutta

la tensione di ingressao per fornire una
tensione stabilizzata da 5V,

E consigliabile utilizzare un trasformatore
esterno mentre si sta imparando a utilizzare il
robat, £ a realizzare | programmi di
apprendimento. Una valta che il robot sara
pronto e con il programma definitive
memuorizzale, potremo alimentarie con le
batterie, in modo che possa funzionare
autonomamente senza essere legato a un cavo.
Per questo, dovremao inserire cingue

pile nel portabatterie che si trova nella parte
inferiore del telaio, Nel portabatterie

si trova il disegno del verso di inserzione in cui
introdurre ocgnuna delle pile.




Analisi delle schede
Scheda di alimentazione (I)

Tens.lnr.e alternata della rete

sl
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Tensione raddrizzata con ponte a diedi
CDHlerianme 1ensinne continus
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Tensione continua filkrata

La tensione alternata @ caratterizzata dal
possedere valeri negativie positivi. Fer realizzare
un alimentatore, la prima cosa da lare @
utilizzare un trasformatore ridutlore, per isolare
e abbassare il valore di tensione alternata

della rete. Dopodiche si utilizza un ponte a diodi
per raddrizzare il segnale alternate

e convertirlo in continuo, ciog, solo con valori
positivi. La tensione continua all'uscila

del ponte a diodi & pulsante e non & adatta ad
alimentare circuiti integrati, per questo

hisogna aggiungere uno stadic di fittro, formata
da un condensators ¢ da un regolatore di
tensione che permette di ottenere una tensione
continua e di valore costante,
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Questo & lo schema pid semplice diun
alimentatore. Possiamo osservare il
trasformatore ridultore, che serve per abhassare
iL livello di tensione; il ponte a diodi che serve

per convertire il segnale alternato in continua; il
condensatore che funziena come filtro

per fare in modo che il segnale continue pulsante
all'uscita del ponte assuma un valore coslante;
infine, uno stahilizzatore di tensione che regola la
lensione al livello desiderato. Tutti guesti
elementi si trovano all'interno degli alimentateri
di corrente continua convenzionali,

In sequite sara necessario montare unao
stabilizzatore di tensione per adattare

la lensione alla nostra applicazione. Per
Pathfinder it regolatore del circuito &

L7, 7RO, che sitrova nella scheda di controtlo.
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Sulla scheda di alimentazione disponiamo
dellinterruttore SW1, che servird per lasciare
passare la tensione alternata o per togliere
l'alimentazione al robot: @ il trasformatore di
OM/OFF. L diode LED D1 si illuminera

quandao il robot & alimentato. Se alimentiamao
il rebot posizionando il commulatore

nella posizione ON e il diodo si spegne, dobbiamo
logliere Ualimentazione rapidamente, perché
polrebbe essersiverificato un cortocircuito.
Infine bisogna ricordare che abbiamao

a disposizione un fusibile F1 che protegge
l'elettronica in casec di cortocircuiti,
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Questa & la prima parte dello schema della
scheda di alimentazione. La sua

funzione & gestire l'alimentazione del robot,
Trariile il connetlore JP& o

il connettore J1 silornisce Falimentazione,
attraverso il porta batteric o grazie a un
alimentators esterno. Continuando troviama un
lusibile di protezione e il commutators SWT,
che & linlerruttore ON/OFF del robot, 1 dicde O
siilluminera guande il commutatore

sara netla posizione ON e segnalera che il
robat @ acceso, Tramite il connettore

AP#7 siinvia Lalimentazions alla scheda di
controllo del rabal,
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Questa & la seconda parte dello schema della
=scheda di alimentazione, In essa troviamo

lutte le connessioni che il rebot realizza con
l'esterno, Possiamoe vedere Lo zoccolo
Smartcard P23 & come, mediante il connettore
JF5, viene portata Ualimentazione alla
Smartcard che contiene i pragrammi della
scheda di conbrotle. JP3 rappresenta

il connettore R4S mediante it quale il rebot si
colleghera al PC. Tramite il connellore

JP4 arrivano i segnati della telecamera Weba
guesto connettore, mentre | segnali

deel microlono e guelli di comunicazione arrivano
mediante il conneltore JP22

che si collega alla scheda di controllo.

Mell'immagine possiamo vedere la parte frontale
della scheda di alimenlazicne,

In essa si trovano diversi connettori, che
saranno sempre accessibili dalla

parte posleriore del robot. || primo interruttore
da sinistra & il commutatore ON/OFF, che
servira per accendere o spegnere il robol. Vicing
ad esso troviame il jack di alimentazione, per
callegare una sergente di alimentazione
psterna, Nella parte destra troviamo il
connettore RJ&D, che servird per collegare

tutti i segnali del rabot al PC. Infine,

nella parte inferiore

della scheda ¢'é Lo zoceola Smartcard, mediante
il guale caricherema i programmi

riel rabot contenuti nella schedina di memaoria,
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| Al connettore JP4 verra collegata la telecamera
Web. Tramite questo connettore invieremo
lalimentazione alla lelecamera e riceveremo il
segnale video di ritormo. Questi segnali
verranno collegati con RI4AD mediante le piste
della scheda di alimentazicne, Grazie al
connettore RJ4% e, con il cavo di connessione di
Pathfinder, sara possibile collegare
la lelecamera alla porta USE e veders sul PC e
imrnagini inviate dal robot,
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Verifichiamao ora di aver realizzato il montaggic di
Fathfinder in modeo corretto, al fine di

cantrollare Ueventuale presenza di cortocircuiti
sulla scheda. Per fare questa,

colleghereme una sorgente di alimentazione

a corrente continua o utilizzereme

le cingue pite all'interno del portabatterie di
Fathfinder, Dopo aver realizzato s
il collegamento sposteremo il commutatore

SW1 sulla posizione OMN,

Se il dipdo LED 01 della scheda di alimentazicne
si accende, [stupenda!],

significa che stiamo alimentanda

il robaot e possiamo

iniziare a lavorare con Uelettrenica,

Mel caso in cui il diedo rimanga spento dobhiame
porre il cormnmutatore nella posizione OFF
rapidamente, dato che ¢i potrebbe essere un
cortocircuito, Veriticherema per prima

cosa che tutti i compenenti delle schede di
alimentazione, controllo e interfaccia,

siano collegati, montati al loro poste e con il verso
corrispondente. Nel caso in cui lullo sia

carrelta, monteremo le schede ¢ verificheremo le
saldature, alla ricerca di quella che non fa
contatto bene o di due saldature che si sono unite
mentre dovevano rimanere separate.




